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質量 3.03 kg 
翼幅 1.58 m 
翼弦長 0.27 m 






 事前設計 実験 1 実験 2 
?́?𝑝1 0.003 0.003 0.003 
𝑇𝐷 0.3 0.3 0.3 
𝑉𝑝𝑒𝑎𝑘 8.0 m/s 8.0 m/s 8.0 m/s 
𝐾𝑝2
※ 0.2 0.05 0.2 
𝑇𝐷2 0.5 0.5 0.5 
         ※方位角コマンドの単位は rad 
表３ 実験結果 
 目標性能 実験 1 実験 2 
滑走距離 - 149.16 m 132.09 m 
最高速度 15 m/s 17.98 m/s 16.22 m/s 
方位角※ ±5 deg. 2.29 deg. 1.14 deg. 
位置偏差※ ±10 m - 0.41 m 













図６ 実験 2（滑走路中心維持制御系の位置制御性能の確認） 
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